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Abstract (Basic): DE 19923426 A1 

NOVELTY - The gear consists of at least two interconnected gear 
mechanisms , one (1 1) of which comprises a crank shaft (1) with an 
eccentrically positioned shaft section (3) with adjustable 
eccentricity. The eccentric section is connected to a connecting rod 
(4) which is linked to a worm (6). A worm wheel (7) engages with the 
worm and is mounted, together with the worm wheel of the second ear 
mechanism, on a shared driven shaft (8). 

USE - Gear for converting continuous torque conversion with at 
least two interconnected gear mechanisms. 

ADVANTAGE - The simply structured gear operates efficiently and 
continuously converts torque without using a clutch. 

DESCRIPTION OF DRAWING(S) - The drawing shows a gear mechanism. 
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(5) Getriebe 
® 



Es wird ein Getriebe zur stufenlosen Wandlung von 
Drehmoment mit mindestens zwei untereinander verbun- 
denen Getriebemechnismen beschrieben. Hierbei um- 
fasst em Getriebemechanismus eine Kurbelwelle r eine 
Pleuelstange, eine mit der Pleuelstange verbundene, 
trans! atorisch bewegbare Schnecke, ein mit der Schnecke 
kammendes Schneckenrad und eine Antriebseinheit, die 
ein Zuruckdrehen des Schneckenrades uber einen Tei! der 
Kurbelwellenumdrehung verhindert. Auf diese Weise 
kommt das Getriebe ohne Kupplung aus. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Getriebe zur stu- 
fenlosen Wandlung von Drehmoment mit mindestens zwei 
untereinander verbundenen Getriebemechar.isrnen. 5 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Getriebe 
der angegebenen Art zu schaflen, das bei einem einfachen 
Aufbau und einem hohen Wirkungsgrad die stufenlose 
Wandlung von Drehmoment ohne Verwendung einer Kupp- 
lung ermoglicht. to 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB bei einem Getriebe 
der angegebenen Art dadurch gelost, da6 ein Getriebeme- 
chanismus umfaBt: 

Eine Kurbelwelle mit einem exzentrisch angeordneten Wel- 
lenabschnitt, dessen Exzentrizitat verstellbar ist; 15 
eine mit dem exzentrisch angeordneten Wellenabschnitt ge- 
lenkig verbundene Pleuelstange; 

eine mit der Pleuelstange gelenkig verbundene, translato- 
risch und drehbar um ihre Achse bewegbare Schnecke; 
ein mit der Schnecke kammendes Schneckenrad, das mit 20 
dem Schneckenrad des zweiten Getriebemechanismus dreh- 
fest auf einer gemeinsamen Abtriebswelle gelagert ist; und 
eine beim Erreichen des einen Totpunktes der translatori- 
schen Schneckenbewegung aktivierte und beim Erreichen 
des anderen Totpunktes deaktivierte Antriebseinheit zum 25 
Drehen der Schnecke mit einer Drehzahl, die erforderlich 
ist, um ein Zuriickdrehen des Schneckenrades bei Reversie- 
rung der translatorischen Schneckenbewegung zu verhin- 
dern. 

Bei dem erfindungsgemaB ausgebildeten Getriebe handelt 30 
es sich um ein stufenloses formschlussiges Getriebe, wel- 
ches Drehmoment ohne Kupplung wandeln kann. Form- 
schliissig heifit dabei, daB die Bewegung zweier Elemente 
gegeneinander durch Ineinandergreifen ihrer Form verhin- 
dert wird, also nur sehr geringe Reibung entsteht. 35 

Bei dem hier in Rede stehenden Getriebe wirken minde- 
stens zwei untereinander verbundene Getriebemechanismen 
zusammen, die eine gemeinsame Abtriebswelle aufweisen. 
Jedem Getriebemechanismus ist eine Kurbelwelle mit ei- 
nem exzentrisch angeordneten Wellenabschnitt zugeordnet, 40 
dessen Exzentrizitat verstellbar ist. Durch Verstellung der 
Exzentrizitat dieses Wellenabschnittes lasst sich die transla- 
torische Bewegung der mit dem Wellenabschnitt uber eine 
Pleuelstange verbundenen Schnecke modifizieren, so daB 
auf diese Weise die Drehbewegung des mit der Schnecke 45 
kammenden Schneckenrades und damit die Drehbewegung 
der Abtriebswelle modifizdert werden kann. Da die Verstel- 
lung der Exzentrizitat des Wellenabschnittes stufenlos er- 
folgt, lasst sich auch die Drehbewegung der Abtriebswelle 
stufenlos modifizieren. 50 

Es versteht sich, daB nur bei einer translatorischen Bewe- 
gung der Schnecke in einer Richtung Drehmoment auf das 
Schneckenrad ubertragen werden soil, um ein Zuriickdrehen 
des Schneckenrades zu verhindem. ErfindungsgemaB wird 
dies dadurch erreicht, daB beim Erreichen des einen Tot- 55 
punktes der translatorischen Schneckenbewegung eine An- 
triebseinheit aktiviert wird, die die Schnecke mit einer 
Drehlzahl dreht, die erforderlich ist, um ein Zuriickdrehen 
des Schneckenrades bei Reversierung der translatorischen 
Schneckenbewegung zu verhindem. Wenn der andere Tot- 60 
punkt der translatorischen Schneckenbewegung erreicht ist 
und somit wieder Drehmoment auf das Schneckenrad uber- 
tragen werden soli, wird die Antriebseinheit deaktiviert. Auf 
diese Weise konnen Schnecke und Schneckenrad immer in 
Eingriff miteinander stehen und miissen nicht ausgekuppelt 65 
werden. 

Wenn hier da von gesprochen wird, daB eine Aktivierung 
bzw. Deaktivierung an den Totpunkten der translatorischen 
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Bewegung der Schnecke stattfindet, so ist damit gemeint, 
daB eine Aktivierung im Bereich der jeweiligen Totpunkte, 
d. h. kurz vor Erreichen der Totpunkte, vorgenommen wird. 

Die kreisfbrmige Umlaufbewegung des exzentrischen 
Wellenabschnittes der Kurbelwelle wird somit uber die mit 
dem Wellenabschnitt verbundene Pleuelstange in eine trans- 
latorische Bewegung (nicht-lineare Hubbewegung) der 
Schnecke uberfiihrt. Beispielsweise erfolgt bei einer Bewe- 
gung des Wellenabschnittes der Kurbelwelle von 180° auf 
360° eine translatorische Aufwartsbewegung der Schnecke, 
die infolge der Tatsache, daB die Schnecke um ihre Achse 
drehbar ist, eine Drehbewegung des Schneckenrades und so- 
mit der damit fest verbundenen Antriebswelle um 180° be- 
wirkt. Hat der Wellenabschnitt der Kurbelwelle den oberen 
Totpunkt zu einer Bewegung erreicht, setzt die Antriebsein- 
heit die Schnecke in Drehung, so daB bei der nun folgenden 
translatorischen Abwartsbewegung der Schnecke keine Re- 
versierung des Schneckenrades stattfindet. Dieses wird viel- 
mehr durch den zweiten Getriebemechanismus um die nach- 
sten 180° weitergedreht, so daB hiermit eine Umdrehung der 
Abtriebswelle beendet wird. Die nachsten 180° werden 
dann wieder vom ersten Getriebemechanismus bewirkt etc. 

Wesendich ist, daB die Antriebseinheit die Schnecke ge- 
nau mit der Drehzahl dreht, die erforderlich ist, um ein Zu- 
riickdrehen des Schneckenrades bei Reversierung der trans- 
latorischen Schneckenbewegung zu verhindem. Wenn die 
Schnecke hierbei zu schnell gedreht wird, wiirde das 
Schneckenrad angetrieben werden. Eine zu langsame Dre- 
hung der Schnecke hatte eine Verzogerung des Schnecken- 
rades zur Folge. Die Schnecke wird somit lastfrei gedreht, 
wobei die Leistung der Antriebseinheit nur so groB sein 
muB, wie es die Reibung und Massentragheit der Schnecke 
erforderlich machen. 

Da nur ein Teil der kreisformigen Bewegung des exzentri- 
schen Wellenabschnittes zum Antrieb des Schneckenrades 
verwendet werden kann, werden mindestens zwei Getriebe- 
mechanismen und somit mindestens zwei Teilbewegungen 
benotigt, um eine vollstandige Drehung der Abtriebswelle 
zu erreichen. Eine bevorzugte Losung der Erfindung zeich- 
net sich dadurch aus, daB das Getriebe drei Getriebemecha- 
nismen umfasst, die jeweils eine Umdrehung der gemeinsa- 
men Abtriebswelle um 120° bewirken. Auf diese Weise 
kann die Kreisbewegung in mehrere Teilbewegungen aufge- 
teilt werden, wobei sich diese Teilbewegungen vorzugs- 
weise uberschneiden. 

Wie erwahnt, muB bei dem erfindungsgemaB ausgebilde- 
ten Getriebe die Schnecke nicht aus ihrem Eingriff mit dem 
Schneckenrad entfemt werden, so daB kein Schaltvorgang 
und keine Synchronisierung erforderlich sind. 

Die stufenlose Wandlung des Drehmomentes erfolgt, wie 
erwahnt, durch eine stufenlose Verstellung der Exzentrizitat 
des exzentrischen Wellenabschnittes der Kurbelwelle. Diese 
Verstellung erfolgt vorzugs weise durch eine Axialbewe- 
gung des sich an den exzentrischen Wellenabschnitt der 
Kurbelwelle anschlieBenden Wellenabschnittes. Der exzen- 
trische Wellenabschnitt ist vorzugs weise mit dem sich an- 
schlieBenden Wellenabschnitt uber mindestens ein beiden- 
dig gelenkig gelagertes Verbindungsglied verbunden. Es ist 
klar, daB durch die erwahnte Axialbewegung des sich an den 
exzentrischen Wellenabschnitt anschlieBenden Wellenab- 
schnittes in die eine oder andere Richtung der Abstand des 
exzentrischen Wellenabschnittes zu dem sich anschlieBen- 
den Wellenabschnitt und somit die Exzentrizitat verstellt 
werden kann. Dabei gibt es zwei Extrempositionen, namlich 
eine Position, bei der die Achse des exzentrischen Wellen- 
abschnittes mit der Achse des sich anschlieBenden Wellen- 
abschnittes zusammenfallt, und eine Position, bei der das 
Verbindungsglied rechtwinklig zu beiden Wellenabschnitten 



DE 199 23 426 A 1 



angeordnet ist, so daB sich die groBte Exzentrizitat ergibt. 

Das Verbindungsglied wird vorzugsweise durch zwei par- 
allel zueinander angeordneten Stangen gebildet, so daB sich 
ein Verbindungsmechanismus nach Art eines Parallelo- 
grammes ergibt. Auf diese Weise wird die Parallelitat des 5 
exzentrischen Wellenabschnittes und des sich anschlicBen- 
den Wellenabschnittes gesichert. 

Bei einer besonders bevorzugten Ausfiihrungsforni besit- 
zen die Getriebemechanismen eine gemeinsame Kurbel- 
welle mit gegeneinander versetzten exzentrischen Wellen- io 
abschnitten. Dabei ist der Versatz derart, daB je ein Getriebe- 
mechanismus eine Teilumdrehung der Abtriebswelle um 
120° bewirkt, wobei vorzugsweise eine t)berschneidung 
vorgesehen ist. 

Das Ein- und Ausschalten der dem Gctriebemechanismus 15 
zugeordneten Antriebseinheit kann iiber Sensoren erfolgen, 
die den oberen und unteren Totpunkt der translatorischen 
Bewegung der Schnecke ertasten. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines Ausfiih- 
rungsbeispiels in Verbindung mit der Zeichnung im einzel- 20 
nen erlautert. Die einzige Figur zeigt eine raumliche Ansicht 
eines Getriebemechanismus des Getriebes. 

Das hier in Rede stehende Getriebe besitzt drei Getriebe- 
mechanismen 11, von denen einer in der Figur dargestellt 
ist. Alle Getriebemechanismen haben eine gemeinsame Ab- 25 
triebswelle 8, auf der drei Schneckenrader drehfest angeord- 
net sind, von denen ein Schneckenrad 7 zu dem hier darge- 
stellten Getriebemechanismus 11 gehort. 

Eine angetriebene Kurbelwelle 1 mit zwei auBeren Wel- 
lenabschnitten 1 besitzt einen exzentrischen Wellenab- 30 
schnitt 3, an dem ein Pleuelstange 4 gelenkig befestigt ist. 
Bei der hier dargestellten Stellung ist der exzentrische Wel- 
lenabschnitt 3 so angeordnet, daB sein Lagerpunkt der 
Pleuelstange 4 in bezug auf die Wellenabschnitte 1 der Kur- 
belwelle keine Exzentrizitat besitzt. Wird daher in dieser 35 
Stellung Drehmoment ubertragen, fallt die Drehachse der 
Pleuelstange 4 mit der Drehachse der Kurbelwelle 1 zusam- 
men. In dieser Stellung erfolgt daher keine kreisformige 
Umlaufbewegung des exzentrischen Wellenabschnittes (La- 
gerpunktes der Pleuelstange 4), und damit auch keine Bewe- 40 
gung der Pleuelstange 4. 

Die Verbindung zwischen den auBeren Wellenabschnitten 
der Kurbelwelle und dem exzentrischen Wellenabschnitt 3 
derselben erfolgt uber zwei parallel zueinander angeordnete 
Stangen, die an beiden Enden gelenkig mit den zugehorigen 45 
Wellenabschnitten verbunden sind. Durch diese Parallelo- 
grammfuhrung wird die Parallelitat zwischen den Wellenab- 
schnitten 3 und 1 aufrecht erhalten. 

Die Pleuelstange 4 steht am oberen Ende iiber ein Gelenk 
mit einer Stange 10 in Verbindung, auf der eine Schnecke 6 50 
drehbar gelagert ist. Diese Schnecke 6 kammt mit dem vor- 
stehend bereits erwahnten Schneckenrad 7, das drehfest mit 
der Abtriebswelle 8 verbunden ist. 

Werden bei der hier dargestellten Ausfuhrungsform die 
auBeren Wellenabschnitte 1 der Kurbelwelle axial bewegt, 55 
verandert sich die Lage der Verbindungsstangen 2, so daB 
diese entweder eine steilere oder eine schwachere Neigung 
erhalten. Hierdurch wird der exzentrische Wellenabschnitt 3 
und damit der Lagerpunkt 12 der Pleuelstange aus der in der 
Figur gezeigten Lage verschoben, so daB nunmehr der La- 60 
gerpunkt 12 der Pleuelstange eine exzentrische Lager zur 
Achse der Wellenabschnitte 1 einnimmt. Wird in dieser ex- 
zentrischen Lage nunmehr Drehmoment iiber die Wellenab- 
schnitte 1 ubertragen, fuhrt der Lagerpunkt 12 eine Kreisbe- 
wegung um die Achse der Wellenabschnitte 1 durch, die 65 
eine translatorische Auf- und Abbewegung der Stange 10 
und damit der Schnecke 6 zur Folge hat. Da sich die 
Schnecke 6 relativ zur Stange 10 drehen kann, wird durch 



diese translatorische Bewegung das Schneckenrad 10 ge- 
dreht. Dabei ist der Mechanismus so dimensioniert, daB 
durch eine halbe Kreisbewegung des Lagerpunktes 12 der 
Pleuelstange eine Umdrehung des Schneckenrades 7 um 
120° erreichi wird. um ein Zuriickdrehen des Schneckenra- 
des 7 bei Durchflihrung der anderen halben Kreisbewegung 
des Lagerpunktes 12 der Pleuelstange 4 zu verhindern, wird 
beim Erreichen des oberen Totpunktes der Aufwartsbewe- 
gung der Schnecke 6 eine nicht gezeigte Antriebseinheit zu- 
geschaltet, die die Schnecke 6 mit einer solchen Drehzahl 
lastfrei dreht, daB die weitere Umdrehung des Schneckenra- 
des, die nunmehr durch einen anderen Getriebemechanis- 
mus bewirkt wird, durch die translatorische Abwartsbewe- 
gung der Schnecke 6 nicht behindert wird. Auf diese Weise 
miissen Schnecke und Schneckenrad bzw. Schneckenrad 
und Abtriebswelle nicht ein- und ausgekuppelt werden. 

Auch die anderen beiden Getriebemechanismen besitzen 
eine entsprechende Antriebseinheit, die ein Zuriickdrehen 
des jeweiligen Schneckenrades bei einer translatorischen 
Abwartsbewegung der Schnecke verhindern. 

Auf diese Weise wird ein stufenlos verstellbares Getriebe 
geschaffen, das ohne Kupplung auskommt. 

Patentanspruche 

1. Getriebe zur stufenlosen Wandlung von Drehmo- 
ment mit mindestens zwei untereinander verbundenen 
Getriebemechanismen, dadurch gekennzeichnet, daB 
ein Getriebemechanismus (11) umfasst: 

eine Kurbelwelle (1) mit einem exzentrisch angeordne- 
ten Wellenabschnitt (3), dessen Exzentrizitat verstell- 
bar ist; 

eine mit dem exzentrisch angeordneten Wellenab- 
schnitt (3) gelenkig verbundene Pleuelstange (4); 
eine mit der Pleuelstange (4) gelenkig verbundene, 
translatorisch und drehbar um ihre Achse bewegbare 
Schnecke (6); 

ein mit der Schnecke (6) kammendes Schneckenrad 
(7), das mit dem Schneckenrad des zweiten Getriebe- 
mechanismus drehfest auf einer gemeinsamen Ab- 
triebswelle (8) gelagert ist; und 
eine beim Erreichen des einen Totpunktes der transla- 
torischen Schneckenbewegung aktivierte und beim Er- 
reichen des anderen Totpunktes deaktivierte Antriebs- 
einheit zum Drehen der Schnecke (6) mit einer Dreh- 
zahl, die erforderlich ist, um ein Zuriickdrehen des 
Schneckenrades (7) bei Reversierung der translatori- 
schen Schneckenbewegung zu verhindern. 

2. Getriebe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Exzentrizitat des Wellenabschnittes (3) der 
Kurbelwelle durch Axialbewegung des sich an den ex- 
zentrischen Wellenabschnitt anschlieBenden Wellenab- 
schnittes (1) verstellbar ist. 

3. Getriebe nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der exzentrische Wellenabschnitt (3) mit 
dem sich anschlieBenden Wellenabschnitt (1) iiber 
mindestens ein beidendig gelenkig gelagertes Verbin- 
dungsglied verbunden ist. 

4. Getriebe nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, 
daB das Verbindungsglied durch zwei parallel zueinan- 
der angeordnete Stangen (2) gebildet ist. 

5. Getriebe nach einem der vorangehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB es drei Getriebeme- 
chanismen (11) umfasst, die jeweils eine Umdrehung 
der gemeinsamen Abtriebswelle (8) um 120° bewirken. 

6. Getriebe nach einem der vorangehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Getriebemecha- 
nismen (11) eine gemeinsame Kurbelwelle mit gegen- 
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einander versetzten exzentrischen Wellenabschnitten 
besitzen. 
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